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GPS は全地球測位システムのことである。静止軌道上の約 30 個の GPS 衛星のうちの数個から
信号を受信し、それを元に位置、速度を推定するものである。長時間使用しても誤差は累積しな
いが、原理的に電波障害の影響を避けられず、しかも電波障害による誤差を評価するには他の航











その外観を Fig. 1 に示す。これは、１軸の半導体
 










































Fig. 2 History of attitude angles acquired in the 
ground static test. 
 












































Fig. 4 History of the data acquired in the in-car tests. 
 
Fig. 6 History of height data acquired through four 
times of in-car tests. 
 
Fig. 5 History of position data acquired through 
four times of in-car tests. 
 
Fig. 7 History of velocity data acquired by in-car 















2. 横 G の強い環境で計測誤差が生ずるものと推定されるが、航空機への適用上問題ない。 






















ことが判明した。また、ヨー角計測方法の改善や GPS 測位頻度の向上の必要性が判明した。 
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